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The invention relates to an industrial robot with a stand 
(1) which is rotatably journalled in a base (2) and 
provided with a mechanical stop for limiting the rotary 
motion of the stand. The stop comprises at least one 
radially projecting stop arm (7), which in a certain 
rotational position makes contact with a stop pin (6) 
arranged on the base (2). The rotary moment is taken 
up by deformation of the stop pin (6). The stand (1) is 
provided with a plurality of recesses (8, 10) arranged 
around the periphery of the stand, whereas the stop 
arm (7) is formed with at least one fixing projection (12, 
13) which is adapted to the recesses and which, with 
the aid of a wedge member (14), may be fastened into 
one of the recesses at an optional location on the 
periphery of the stand. 
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(57) SAMMANDRAG: 

Uppfinningen avser en industrirobot med ett i en robotfot (2) roterbart 
lagrat stativ (1) forsett med en mekanisk stoppanordning f6r begrSnsning av 
stativets rotationsrdrelse. Stoppanordningen innefattar minst en radiellt 
utskjutande stopparm (7), som i ett visst rotationsiage gor kontakt med en 
p& robotfoten (2) anordnad stoppinne (6). Det roterande momentet tas upp 
genom deformation av stoppinnen (6). Stativet (1) Sir fGrsett med ett fler- 
tal runt dess periferi anordnade urtagningar (8, 10) i form av 6ppna 
fickor, medan stopparmen (7) ar utformad med minst en till urtagningarna 
anpassad fastklack (12, 13), som med hjalp av ett kilorgan (14) kan fast- 
spSnnas i en av urtagningarna pi valfri plats p& stativets periferi. 
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FSreliggande uppfinning hanfdr sig till en Indus trirobot som innefattar ett 
i en robotfot roterbart lagrat stativ, pk vilket fixerats minst en radiellt 
utskjutande stopparm, vilken ar anordnad att samverka med ett pk robotfoten 
anordnat stoppanslag for begransning av robotens arbetsomr&de. 

En indus trirobot sir vanligen programmerad att arbeta inom ett visst arbets- 
omr&de. Av sSkerhetsskai foreskrives dessutom ofta att arbetsomrddet for 
vissa av robotens axlar skall begransas hirdvarumSLssigt genom mekaniska 
eller elektriska stoppanordningar. Darigenom framkallas nodstopp av roboten 
om den, exempelvis pk grund av ett fel i styrsystemet, skulle f6rs6ka r6ra 
sig utanfar det programmerade arbetsomr&det. 

Vid hittills kanda robotar av det inledningsvis angivna utforandet, dar en 
mekanisk stoppanordning anordnats mellan det roterbara stativet och den 
fasta robotfoten, ar stopparmen med hjaip av bultar fastskruvad i hkl pi 
stativet, Att andra arbetsomr&det for en s&dan robot ar besvarligt och 
tidsSdande, eftersom man dk m&ste borra och gSnga ett antal ytterligare hkl 
for infastning av stopparmen. 

Ett primart syfte med foreliggande uppfinning fir att &stadkomma en robot 
med en mekanisk stoppanordning f5r det roterande robotstativet som fir sk 
anordnad, att robotens arbetsomr&de kan begrfinsas godtyckligt pk enkelt 
satt f5r anpassning till speciella fQrh&llanden pk den plats d£Lr roboten 
skall arbeta. Detta uppn&s enligt uppfinningen genom det i kannetecknande 
delen av paten tkrav 1 angivna utforandet. Stoppanordningens utformning 
m5jligg5r att dess stopparm enkelt kan f5rflyttas till Cnskad plats kring 
periferin pk det roterande stativet, och man fir en justerbar stoppanord- 
ning utan att behflva borra ett antal h&l fOr infastning. Dessutom ar stopp- 
armen och det i form av en pinne utforda stoppanslaget latt utbytbara. 

Lampliga vidareutvecklingar av uppfinningen framgir av de osjaivstandiga 
paten tkraven. 
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Uppfinningen skall fSrklaras nfirmare genom beskrivning av ett utf5rings- 
exempel under hfinvisning till bifogade ritningar, dfir 

fig 1 visar i sidovy en industrirobot med en mekanisk stoppanordning 
enligt fSreliggande uppf inning, 

fig 2 visar robotens nedre del i snitt efter linjen II-II i fig 1, 

fig 3 visar i sidovy en p& det roterbara robotstativets periferi fixerad 
stopparm, 

fig 4 visar stopparmen i planvy, 

fig 5 visar stopparmen i ett Ifingssnitt efter linjen V-V i fig 4, 

fig 6 visar stopparmen i ett tvfirsnitt efter linjen VI-VI i fig 4, 

fig 7 visar i planvy en ffistkil fQr stopparmen, 

fig 8 visar ffistkilen i sidovy i riktning VIII i fig 7, 

fig 9 visar i ett snitt efter linjen IX-IX i fig 2 en i den stationfira 
robotfoten anordnad stoppinne, och 

fig 10 visar stoppinnen i ett snitt efter linjen X-X i fig 9. 

Den i fig 1 visade industriroboten bar ett stativ 1 som medelst ett lager 
26 (fig 9) fir roterbart lagrat i enpi ett monteringsunderlag fast fixerbar 
robotfot 2, varvid stativet kan svfingas kring en vertikal axel C. En forsta 
robotarm 3 fir svfingbart lagrad i stativet 1 kring en axel B. Vid den 6vre 
anden av armen 3 fir en andra robotarm 4 svfingbart lagrad kring en axel A, 
Svangningen av armen 4 sker 6ver ett parallellstag 5, vars nedre Snde ar 
kopplad till en i stativet 1 inbyggd drivenhet. 

Arbetsomr&det ftfr axlarna A, B och C fir av sfikerhetsskfil begrfinsade med 
hjfilp av mekaniska eller elektriska stoppanordningar. Stativets 1 rota- 
tionsrSrelse runt axeln C begrfinsas s&ledes av en mekanisk stoppanordning 
best&ende av en i den fasta robotfoten 2 fixerad stoppinne 6 och en pk det 
roterbara stativet fixerad stopparm 7 som i ett visst rotationslage gor 
kontakt med stoppinnen 6. 
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Stativet 1 kan l&npligen vara hopsatt av en nedre del la och en Qvre del lb 
(fig 3)- Den nedre delen la (fig 2) fir utfbrd med ett stort antal, i det 
visade exemplet 2k st, runt stativets periferi med lika inbordes avst&nd 
anordnade och radiellt utSt oppna fickor 8. Den ovre stativdelen lb upp- 
visar i sin mot den nedre stativdelen vfinda yta 9 ett med stativets rota- 
tionsaxel C koncentriskt run torn g&ende cirkuiart sp&r 10. Fickorna 8 och 
sp&ret 10 bildar f&ste fSr stopparmen 7 och £r Stkomliga genom en in- 
f5rings6ppning som Sr begrSnsad dels av den vinkelratt mot stativets rota- 
tionsaxel orienterade stativytan 9« dels av en relativt denna yta lutande 
stativyta 11. 

Stopparmens 7 utf5rande framg&r av fig 4-6. Den utgSres av en platta med en 
till stativets periferikrSkning anpassad f&stkant, vilken &r utformad med 
tvi central t anordnade, i plattans plan liggande fQrsta f&stklackar 12 samt 
tv§, vid var sin av ffistkantens andar placerade, frSn plattans plan upp- 
skjutande andra fastklackar 13. De namnda forsta fastklackarna 12 ar 
anordnade att infSras i var sin av l&sfickorna 8, medan de b&da andra 
fastklackarna 13 2r anordnade att infSras i det cirkulfira sp&ret 10, s&som 
framg&r av fig 3. Stopparmen fastl&ses vid stativet med hjalp av ett kil- 
organ lk 9 vars utforande framg&r av figurerna 7 och 8. Kilorganet utg5res 
av en platta, vilken pi sin mot stativets periferi vSnda kant uppvisar tv& 
snedskurna tSnder 15 anordnade att inpressas mellan den lutande stativytan 
11 och de namnda f6rsta fastklackarna 12 (fig 3)- Kilorganet fastl&ses vid 
stopparmen 7 med hjSlp av en med mutter forsedd skruv 16 som passer ar genom 
ett fSsthil 17 i kilorganet och ett avlSngt fasth&l 18 i stopparmen 7, 
varigenom kilorganet Ik kan forskjutas i radiell riktning relativt stopp- 
armen 7 nar skruven 16 inte fir Stdragen. 

Figurerna 9 och 10 visar hur stoppinnen 6 fir anordnad i en ficka 20 i 
robotfoten 2. Pinnen fir 15s t anordnad i fickan pi s&dant satt, att den kan 
vicka i tangentiell led vid p&verkan av stopparmen 7. Pinnen Sr upptill 
ftfrsedd med en gummibaig 21, vars huvuduppgift ar att skydda mot att smuts, 
vatten etc samlas i fickan 20. I op&verkat tillst&nd h&lls pinnen i sitt 
med heldragna linjer i fig 10 visade vertikallfige av gummibSlgen 21 och 
eventuellt av ytterligare i fickan 20 anordnade elastiska centreringsorgan, 
exempelvis i form av kuddar 22 av mjukt gummi. 

Stoppinnen 6 ar avsiktligt s& dimensionerad att den deformeras om stopp- 
armen 7 vid overskridande av robotens inprogrammerade arbetsomr&de pressas 
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mot pinnen under pdverkan av robots tativets drivenhet. I fig 10 visas 
pinnen 6 fdrutom i sitt normallfige fiven i det lfige d& stopparmen 7 g&c emot 
stoppinnen under initialskedet av stoppinnens deformering (streckad linje 
med beteckning 6') samt i deformerat tillstfind (punktstreckad linje med 
beteckning 6"). 

Under deformeringen av pinnen p&verkas stopparmen 7 av en kraft F med 
komposanter F h och F y . Den upp&triktade komposanten F v motverkar de krafter 
som genom kilorganet Ik l&ser stopparmen i sp&ret 10. Det fir dfirfor Qnsk- 
vfirt att denna kraftkomposant mimineras. Detta har &stadkommits genom att 
stoppinnen upptill fir utformad med tv& frfin motsatta hill i tangentiell 
riktning anordnade cirkulfircylindriska inbuktningar 23, vilka utgSr 
anslagsytor f5r stopparmen 7. P& grund av ytornas kr5kning blir den upp&t- 
riktade kraf tkomposanten som piverkar stopparmen nfir denna trycks mot 
pinnen vfisentligt mindre fin om pinnen vore utformad med plana anslagsytor, 

I ett transversellt h&l i stoppinnen 6 sitter en rSrpinne 2k 9 som hindrar 
att stoppinnen kan dras upp ur fickan 20 nfir stoppinnen snedstfilles under 
P&verkan av stopparmen 7- I sitt vertikallfige kan dock stoppinnen latt de- 
monteras utan hinder av rSrpinnen, eftersom rorpinnen d& fritt kan passera 
upp genom dfirtill anordnade sp&r i fickans 20 sidovfiggar. 

Nfir stoppinnen 6 deformerats fir det viktigt att pinnen byts ut innan robo- 
ten iter tas i drift. Fdr detta findam&l kan stoppinnen vara f6rsedd med ett 
i ett lfingsgSende sp&r i pinnens yta fixerat keramiskt r5r 25 med en invfin- 
dig eller utvfindig plfitering av elektriskt ledande material, t ex guld 
eller silver. R6ret fir fc3rsett med anslutningsledningar med kontakter far 
inkoppling i en elektrisk skyddskrets. 0m stoppinnen deformeras motvarande 
en bockning om exempelvis 5° kommer det keramiska rtfret att knfickas, varvid 
den elektriska fSrbindelsen mellan dess findar bryts, vilket fSrorsakar 
nSdstopp av roboten. 

Uppfinningen fir inte begrfinsad till det visade utfCringsexemplet, utan 
flera varianter fir mSjliga inom ramen fQr paten tkraven. Exempelvis behdver 
inte sp&ret 10 utgSras av ett sammanhfingande cirkulfirt sp&r, utan kan vara 
uppdelat i ett flertal lSsfickor, som dS kan ersfitta fickorna 8. Vidare kan 
de b&da stativdelarna la och lb vara integrerade i en enda kropp. 

1 ritningsfigurerna har endast en stopparm 7 visats. F8r en starkare 
begrfinsning av arbetsomridet erfordras dock tvi s&dana stopparmar. 
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PATENTKRAV 

1. Indus trirobot innefattande ett i en robotfot (2) roterbart lagrat 
stativ (1), pi vilket fixerats minst en stopparm (7), vilken fir anordnad 
att samverka med ett pi robotfoten (2) anordnat stoppanslag (6) f8r 
begransning av robotens arbetsomride , kannetecknad av att 
stativet (1) ar fOrsett med runt dess periferi anordnade urtagningar (8, 
10) i form av 5ppna fickor och att stopparmen (7) ar utformad med minst en 
till urtagningarna anpassad fastklack (12 t 13) samt fOrsedd med fastorgan 
(14) for fastspSnning av stopparmen med fastklacken (12, 13) i en s&dan 
urtagning p& valfri plats pi stativets periferi • 

2. Industrirobot enligt paten tkrav 1, kannetecknad av att 
namnda fickor (8) ar 5ppna radiellt utit och anordnade runt stativets (1) 
periferi med lika inbordes avst&nd. 

3. Industrirobot enligt patentkrav 1 eller 2, kannetecknad 
av att namnda urtagningar innef attar ett cirkulart spir (10) som upptagits 
i en i huvudsak vinkelratt mot stativets rotationsaxel (C) orienterad 
stativyta (9) och som ar koncentriskt med namnda axel. 

4. Industrirobot enligt patentkrav 3» kannetecknad av att de 
namnda urtagningarna (8, 10) har en i riktning in&t avsmalnande infSrings- 
Sppning, vilken begrSnsas dels av den namnda vinkelratt mot stativets rota- 
tionsaxel orienterade stativytan (9), dels av en relativt denna yta lutande 
stativyta (11) , vilken anordnats att samverka med namnda fastorgan (14), 
vilket utgQres av ett kilorgan. 

5. Industrirobot enligt patentkraven 2-4, kannetecknad av 
att stopparmen (7) utgores av en platta med en till stativets periferi 
anpassad fastkant, vilken ar utformad med minst en i plattans plan liggande 
fSrsta fSstklack (12) anordnad att inforas i en av de radiella fickorna (8) 
samt minst en fr&n plattans plan uppskjutande andra fastklack (13) anordnad 
att infQras i det cirkuiara spire t (10) , 

6. Industrirobot enligt patentkraven 4 och 5, kannetecknad 
av att kilorganet (14) utgSres av en vid stopparmen (7) fastskruvbar och 
relativt denna i radiell riktning forskjutbar platta, vilken pi sin mot 
stativets periferi vanda kant uppvisar minst en tand (15) . vilken ar 
anordnad att inskjutas mellan den namnda lutande stativytan (11) och den 
namnda f6rsta fastklacken (12) . 
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7. Indus trirobot enligt nSgot av fSreg&ende patentkrav, k a n n e - 
tecknad av att stoppanslaget utgGres av en pinne (6) som skjuter upp 
f rfin en i robotfoten anordnad ficka (20) , varvid pinnen &r s& dimensione- 
rad, att den deformeras om stopparmen (7) vid Bverskridande av robotens 
instailda arbetsomr&de pressas mot pinnen (6) under p&verkan av robotstati- 
vets (1) drivenhet. 

8. Indus trirobot enligt patentkrav 7, kannetecknad av att 
stoppinnens (6) 6vre findparti ar ut format med tv& sfisom anslagsytor f6r 
stopparmen fungerande, fr&n motsatta hdll i tangentiell riktning anordnade 
inbuktningar (23), vilka ar s& utformade, att den vid ett mekaniskt stopp 
uppitriktade kraftkomposanten som p&verkar stopparmen (7) n&r denna trycks 
mot pinnen (6) minimeras. 

9. Indus trirobot enligt patentkrav 7 eller 8, kannetecknad 
av att i anslutning till stoppinnen (6) anordnats ett i en elektrisk 
skyddskrets ing&ende deformationsktonande organ (25), vilket ar anordnat 
att vid deformation av pinnen fiver en viss grans fistadkomma nSdstopp av 
roboten. 

10. Indus trirobot enligt patentkrav 9, kannetecknad av att 
det deformationsk&nnande organet utgfires av ett i ett sp&r i stoppinnens 
yta (6) fixerat keramiskt r6r (25) med en piatering av elektriskt ledande 
material. 
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FIG. 5 
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FIG. 6 
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FIG. 9 
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